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 要　　旨
　近年，通信回線は広範囲に広がりつつあり，それらを利用した遠隔制御やその応用が盛んに行
われている．例えば，手術用マニピュレータを用いて，米国とヨーロッパの間で遠隔手術を行う
事例などが挙げられる．このようにフィードバックループ系にネットワークを介在する部分を有
するシステムを，制御工学の分野では NCS(Networked Control System)と呼び，数多くの研究
がなされている．
　この NCS に用いられる通信回線の中で広く使われているものとして，コンピュータネットワ
ークがある．インターネットや LAN(Local Area Network)はそれらの代表例である．しかし多
くのコンピュータネットワークは，他のノードとネットワーク資源 (ルータやケーブル等)を共有
している．そのため，ネットワークで輻輳や経路の変更が生じた場合，むだ時間やスループット
の変動を生じさせてしまうため，NCS の性能は低下する．
　近年ではむだ時間の変化をリアルタイムに取得し，制御器を切り替えることによって NCS の
性能を向上させる研究もある．しかし回線状況が大きく劣化，例えばむだ時間が大幅に増加した
場合は，それらの方法だけでは NCS の性能を維持することが困難になる．
　近年では制御対象の制御しやすさの特徴づけ，ならびに性能限界(パフォーマンスリミテーシ
ョン)を定量的に得ることによって，制御対象そのものを制御しやすい形にするという新しい考
え方が登場している．しかし従来研究では最適化が静的であった．
　そこで本研究では NCS において，むだ時間に応じて制御器と制御対象に含まれるパラメータ
(以下プラントパラメータ)の両方を動的に切り替えることを提案する．想定する NCS は自動四輪
車(以下ビークル)の軌道追従の遠隔自動操舵とし，変動させるプラントパラメータを車速 V とす
る．これはこの NCS において，軌道追従性と密に関わるパラメータなためである．
　本稿ではまず想定する環境を述べた後，線形離散むだ時間系で表現されたビークルの遠隔制御
に関する軌道追従性の評価式を示す．そして，その評価式の値を最小とするような最適車速 V の
算出方法を示す．最後に，テスト参照軌道に対するビークルの追従性能を MATLAB及び実験用
ネットワーク上でのシミュレーションによって確認し，提案手法の有効性を示す．
